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用途 一般用途 運動（動揺）許容できず 精密作業 精密作業
人 一般成人 一般成人 一般成人 訓練を受けた人
再現期間 5年以上 毎日 毎日 5年以土
評価根拠 苦情レベル2％ 最小知覚限界 平均知覚限界 作業困難
















































































































































































































































































































0 10 20 30 40　　　50
Time（min）





- 0 ~~~ (1) ~ CQ 50 O: 
a) 
co ~ 40 
~:' o ")'~ 30 
o ~ o = - 20 
10 
o 
E1 E2 3 
-~~- ~ 
HF Watchkeeping (1 st day) 
--{~ Watchkeeping (2nd day) 
E4 
F1 
o 20 40 60 80 1 OO 
Time(min) 
1 20 1 40 1 60 1 80 
Fig.3,8 ;~~~~LEFI~~~~:a)E~~~i~~~~)**f~ ( ~+JL;~* ~!~ T~[~B~ ) 
90 
~ ~,~' 











o 50 1 oo 1 50 200 250 
Time(min.) 
300 350 400 450 






















































































~ ~ ~ e) ~ c9 O: e) 80 








-~ Uno (1 st day) 
{~ Uno (2nd day) 












= A: =~ + ¥¥. : ~ ¥,* 
i: ~'¥ 




o 10 20 30 40 50 60 70 
Time(min) 
Fi g .3. 11 ~~:~~~L~=~;~~0)~rR~~ Jl~1~;a)**(~ 
80 -
70 ! L1 L2 
~- Kurushima Kaikyo T.R. 
-='-.･=-- Navigation (Norma[ cond_) 
- 0 ~~ ~ o ~ c:1 50 1 O: 
o 'l' 1 ~ 40 : 
~D o cocl! 30 



















o 10 20 30 40 50 60 70 
Time(min) 











































































































































































































































































針路（deg） 180 120 240 060 300 000
速力（k’t） 6 9 12 12 9 6
真風向（deg） 140 120 170 180 170 160
真風速（m／s） 3 3 3 2 3 4
風浪向き（deg） 150 160 170 180 170 160
風浪高さ（m） 0．2 0．2 0．2 0．2 0．2 0．2
風浪周期（sec） 4 4 4 4 4 4
うねり向き（deg） 210 190 200 190 200 190
うねり高さ（m） 1．0 0．8 0．8 0．8 0．8 O．8
うねり周期（sec） 7 6 6 6 6 6
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　次に、不規則な動揺環境下における特性を以下に記す。
（1）　角加速度の大きい動揺中においては、心身の反亦が動揺に追従しきれないために左右移動
　　量が大きくなり、角加速度の小さな動揺中においては、Rollの惰性で通路中央に戻るように
　　歩行するため、ある程度の左右移動量を許容して歩行する様子が観察された。また、その境
　　界が0．8（deg／sec2）付近であると推測される。
（2）　敷居のある通路では、動揺のない状態とほぼ同じ高さとなるが、敷居のない通路では、動
　　揺のない平面通路における足を上げる高さと比較して、約30％低くなる。
（3）　規則性のある動揺環境下における実験では敷居の影響による歩行速度の変化はほとんど
　　観察されなかったが、不規則な動揺環境下では動揺のない平面通路における足を上げる高さ
　　と比較して、平面通路では約25％、敷居のある通路では約30～40％歩行速度が低下する。
6．2　今後の課題及び展望
6．2．1今後の課題
（1）作業への慣れ
　今回の実験では、実施上の都合により被験者が多く求められなかったことにより、小数の被験
者による反復実験という手法を取らざるを得なかった。しかし、この手法では、第4章の注水実
験のように実験に対する「慣れ」による測定結果への影響が含まれてしまうため、適切ではない。
よって、より正確な考察を得るために、今後、多数の被験者の測定データを追加し、統計的な解
析を行う必要がある。
（2）作業時間
　作業にかかる時間については、熟練度に含まれる要素でもあるが、一つの作業のフローの開始
と終了を明確にし、その工程にかかる時間は作業能率の一つの要素と考えられる。これについて
は動揺のない状態での計測結果を基準とすることで数値化することが可能ではあるが、熟練度と
の関連をどのように位置づけるかが課題となると考えられる。
（3）難易度
　作業の難易度についてはしきい値を算出するために難易度を上げる必要があるが、能力的に難
しくする難易度ではなく、持続することが難しい難易度に焦点を絞る。今回実施した計算問題を
例に挙げると、問題を単純なかけ算でなく複雑な連立方程式にするのが能力的な難易度の向上、
実施時間を3分から15分に延長するのが持続的な難易度の向上である。
　被験者間の平均点の算出や標準偏差、偏差値等の統計的に処理した得点による評価も可能であ
ると思われるが、その設定条件については明確にする必要がある。
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6．2．2　今後の展望
　各種の実験を通して、動揺の角加速度及び振幅等による作業影響が明らかとなった。これらの
実験で得られた特性を基に、以下の項目について提言する。
（1）　動作及び姿勢保持に対する影響調査結果
　本研究では主に通路の歩行動作及び敷居を跨ぐ動作への影響を取り上げたが、この研究を通し
てRoll角加速度及び振幅より歩行軌跡の左右移動量を推定することができた。これにより、浮遊
式海洋構造物の設置を予定している海域の動揺角加速度及び振幅量を計画段階において測定する
ことで、歩行者同士あるいは壁面と接触をしない通路幅を決定することが可能となる。
　また、車いす等の運転に対する動揺の影響や壁面とのクリアランスの基準を考慮する事により、
船舶におけるバリアフリー化を含むユニバーサルデザインにも応用することが可能である。
　その他にも、動揺の規則性や通路の状態によって歩行速度の増減が異なることが調査の結果か
ら得ることができたが、これらを緊急事態の発生時における非常用脱出経路の距離計算や設計へ
の考慮すべき事項として提言する。
（2〉繊細な手先の調節に対する影響調査結果
　本研究では容器から容器への注水実験を行ったが、作業に慣れるまでは一定の作業精度を保つ
ことができない、あるいは動揺振幅量によって精度が減退するという結論を得るに至った。この
実験で得られた結果を単独で考えるとそれらの相関関係で終始してしまうが、慣れや動揺振幅量
による影響が減少させる要素として捉えることもできる。
　例を挙げると、浮遊式海洋構造物あるいは船舶上に設置した機器類のボタンの大きさやスイッ
チの配置等、ユーザーインターフェイスの改善に対する指針として応用することが可能である。
コストの関係で陸上と同じ仕様の機器を導入するのではなく、作業精度を減退させないためにも
これらの研究は非常に重要となることが予想される。
　ただし、本研究で行った内容では決して十分でなく、作業への慣れによる効果を防ぐためにも、
内容及び方法を工夫した実験を行う必要がある。
（3）　動揺感覚が及ぼす思考に対する影響調査結果
　本研究では計算問題の解答実験を行うことで動揺による思考に対する影響を調査した。この実
験では、動揺の向きと被験者の姿勢が作業精度の減退に大きく関わることがわかった。
　思考を要する作業には第3章で行った判断をともなうものと第5章で行った単純な計算に分類
できるが、後者の方に関しては、予想される動揺の方向から作業員の配置や向きを変えることに
より、作業精度の減退を防ぐことが可能となることがわかった。これについては、難易度を調整
した再現性の高い実験を行い、影響の特性をより詳細に把握する必要があるが、前者の判断をと
もなう作業については、取り扱う内容が非常に重要であることが予想されるため、今後、その特
性の解析や動揺との関連の調査を行い、それらに対する対応策について検討していきたい。
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